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Качество и надежность работы станков и механизмов, их управляемость и 
работоспособность в значительной мере зависит от разработки системы контроля 
текущих параметров объекта управления в целом и его электропривода в частности. 
В связи с этим возникает необходимость в разработке и создании относительно 
недорогих, доступных но более точных средств измерений, контроля и управления для 
модернизации такого оборудования.  
Таким образом, целью работы являлось разработка системы контроля и 
управления асинхронным электроприводом на основе элементной базы 
микроконтроллеров серии STM32-discovery. Для достижения поставленной цели было 
намечено решение следующих задач: 
-выбор системы диагностирования; 
-определение структуры функциональной схемы системы контроля и 
управления регулируемым асинхронным электроприводом; 
-определение аппаратных и программных средств диагностики 
электромеханической системы; 
-разработка имитационного оборудования для формирования статических и 
динамических нагрузок в виде лабораторных стендов. 
За основу структуры системы функционального диагностирования принята 
трехуровневая система контроля и управления. При построении трехуровневой 
системы контроля и управления была взята элементная база франко-итальяно-японской 
фирмы STMicroelectronics (STM). 
На первом – нижнем уровне, находится собственно сам объект управления в 
виде частотного электропривода механизма, а так же необходимые датчики для 
измерения технических параметров объекта управления – пути, скорости, тока, 
напряжения, мощности и т.д.  
На втором – среднем уровне предполагается использование наиболее 
производительного микроконтроллера из семейства микроконтроллеров линейки 
STM32F4. 
На третьем – верхнем уровне располагается управляющая вычислительная 
машина и оператор. 
Стенд статических нагрузок построен на основе асинхронного электродвигателя 
АИР56В4У3. Стенд динамических нагрузок – на основе асинхронного 
электродвигателя АИР56А4У3. Их питание осуществляется от частотного 
преобразователя в виде автономного инвертора напряжения. В частности, 
используемый автономный инвертор напряжения был реализован на базе 
микроконтроллера STM32VLDiscovery. 
Разработка программ для микроконтроллеров STM32 реализуется при помощи 
языка программирования высокого уровня С. 
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Для прошивки микроконтроллера и разработки программ широко используются 
среды разработки, такие как Atollic True Studio, Keil, IAR.  
Все параметры, связанные с управлением приводом, заносятся в память 
контроллера с помощью программирующего устройства или персонального 
компьютера посредством преобразователя USB-UART (асинхронный 
приемопередатчик). Так же через интерфейс USB-UART осуществляется мониторинг 
основных параметров работы системы в реальном времени. В качестве датчика 
скорости вращения вала электродвигателя на стенде статических нагрузок использован 
импульсный датчик. Датчик представляет собой инкрементный квадратурный энкодер 
оптической системы. На двухмассовом стенде динамических нагрузок в качестве 
датчика скорости использован поворотный дискретный фотоэлектрический датчик. Он 
предназначен для преобразования пути (угла поворота) рабочих органов 
промышленных механизмов в число импульсов, а угловой скорости – в частоту 
следования импульсов. Управление датчиком осуществляется или от 
микроконтроллера, или от другого управляющего микропроцессорного устройства с 
помощью специальных программ. 
В результате выполненной работы обоснована актуальность разработки 
относительно недорогой, простой, но в то же время современной и функциональной 
системы контроля и управления асинхронным электроприводом. 
Определен вид системы диагностирования и структура ее реализации. 
Выбрана элементная база для построения системы контроля и управления на 
основе линейки микроконтроллеров STM32-Discovery. 
Разработано имитационное оборудование в виде стендов статических и 
динамических нагрузок, оснащенных асинхронными электроприводами различных 
мощностей. 
Для контроля основных технических параметров электроприводов выбраны 
гальванически развязанные импульсные датчики скоростей, а также датчики токов 
электродвигателей. 
Описаны используемые средства программирования и способы обмена данными 
между различными уровнями предложенной системы диагностирования. 
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